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Abstract: The laboratory class in energy and control systems course of the electrical and electronic engineering 
department of Shizuoka Institute of Science and Technology has introduced MATLAB, which integrates 
programming environment for simulating systems and visualizing the simulation diagrams and results with a 
high-performance matrix equation solver, into one of the course subjects. The course deals with an imaginary 
electric motorcycle represented as a model in MATLAB/Simulink interface. Each student group is encouraged to 
come up with a proposed system structure and an optimal condition for the longest cruise distance with it, given 
an amount of energy. Each group shall then give a presentation of their results and be given an opportunity to 
discuss over the outcomes with the other students. In this paper, the authors present the overview of the subject 




























































































ュレーション結果を図 3，図 4 に示す．ステップ信号は，
0.1秒後に 1Vの電圧を印加，正弦波は 5Hz，ピーク電圧±













































キャパシタ C の端子電圧 voのシミュレーション結果を記
載させた．図 7は期待するシミュレーション結果である．
L = 415mH，R = 5Ω，C = 2680μF，E = 10V













































 使用するモータは，起電力定数 KE = 0.14 Vs/rad，トル
ク定数 KT = 0.14 Nm/A，巻線抵抗 Ra = 0.05Ω，巻線イン
ダクタンス La = 0.001H，慣性モーメント J = 0.0005kgm2，












(2) ギヤ比 gr の設定
 最高速度を実現するための，ギヤ比 gr を決定する．






























図 8 走行路 
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 (b) 実験風景 2
図 9 システム設計とシミュレーション風景
(1) 最高速度と加速を重視した設計













である．最高速度を 30km/h とし，10秒間で 30km/h まで
加速する仕様としている．
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 (3) 全員が航続距離をのばすというテーマに基づいて設
計を行ったため，発表会では，各グループで抱える問題点
が理解できていたので，問題点をどのように克服したか，
どのようにしてギヤ比を決めたか，というような質問を含
めて活発な質問やコメントがあった．
７．まとめ
 本実験は，電動バイクを指定された走行路に基づいて，
登坂に必要な車軸トルクや加速を実現する車軸トルクの
算出，最高速度とモータの回転速度からギヤ比の設計，ギ
ヤ効率を考慮したモータ出力の決定などを通して基本設
計手法を学ばせた．実験を通して，運動方程式，モータ特
性など，物理学，電気工学，制御工学などを融合した学習
ができたと思われる．
 今後，さらに実験条件や実験項目などを吟味して，シス
テム設計ができる学生を育てていきたい．また，企業にお
いて MATLAB/Simulinkが使用できるように，実験内容を
吟味し，企業で活躍できる学生を育てたいと考えている．
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